
























































































































Ｉ．．△且 ■ 凸 ▲ 且 ■ ▲ ▲ ●
ように，直流十交流の入力信号でモータ系を同定すれば，その同定結果は同定のための入力信号に依
存せずに真値に近い同定結果の得られることがわかった。
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図,２負荷系からの反力成分をフィードバックしなし(場合と
フィードバックした場合のモータ電流
用する外力成分の計測のためにセンサを負荷系に設ける必要がないと同時に，制御中にどの程度同定
値である外力成分を生かすかはソフトウェアの問題であり，オンラインでどのような調整も可能とな
る。
５．結言
以上より，本研究で提案するモータ駆動系の動作状態分析方法は，モータ駆動系のパラメータ同定
を用いて，より高精度なモータ駆動系の数学モデルを構築し，また系とモデルとの間の誤差から，モー
タ駆動時に生じる負荷からの反力を同定することにより，モータ駆動系の作業状態を判断する機能を
もたせ，モータ駆動系の動作状態を分析・制御することが十分可能であることを示してきた。
本研究で提案した方法を用いて機械システムの動作状態分析・振動減衰・異常診断・故障判断等に
応用した場合，モータ駆動系の作業状態分析に関連させることが容易になり，また実用性の高い技術
になるであろう。
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学位論文審査結果の要旨
平成１０年１月２６曰に開催された第１回学位論文審査委員会，及び同年２月４日に行われた口頭発表後
の第２回学位論文審査委員会で審査した結果，以下のように判定した。
本研究の背景として海底油田開発における油井ドリル作業がある。油井ドリル作業は長いドリルに
より，地中深く穴をあけていく作業であり，堅い岩盤あるいは軟らかい土質等の状況の変化に応じて
切削条件を変化させることが必要であり，このためにはドリル作業状態の分析,及び同定が必要となっ
てくる。
こうした背景を元に，本論文ではモータ駆動系のパラメータ同定に関する基礎的及び応用的研究を
展開している。(1)同定に関する追試の結果，パラメータ同定のための入力信号によっては，モータ駆
動系のパラメータを正しく同定できないことがあることを見い出している。モータ駆動系に働くクー
ロン摩擦力と粘性減衰力とが同位相で変化するような入力信号においては，クーロン摩擦力と粘性減
衰係数とを区別して正しく同定できないことを示すと共に，それらを克服できる入力信号に関する提
言を与えている。(2)次に，モータ駆動系における物理モデルの変化とパラメータの変化を捕らえる手
法を提案している。物理モデルやパラメータの変化は推定残差に現れるため，この推定残差と駆動系
のもつ状態量との間の相関を評価する手法の提案とその有効性を示している。(3)さらに，本研究で提
案する同定手法の応用として，モータ駆動系に働く外乱力を同定し，同定された外乱力を駆動系へ
フィードバックするモータ駆動系を提案している。この手法は福祉面におけるメカトロニクス技術に
おいては必須のものであり，今後の展開が期待されるものである。
以上の研究成果はパラメータ同定とその応用に関するものであり，学術的にも実用的にも寄与する
ところ大であり，本論文は博士（工学）に値するものと判断する。
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